
















いてはそのi:lJ否について慎車な態度をとってきましたU これまでの技術相談は、教員とは 1対 1(}) 





















































1 )電動モーター オリエンタノレモ ター附 AS69 
ノリレスダ'1入)J塑ステッピングモーターユ二ソトを2f?使用
分解能 O.360 /ハルス、人)Jパノレス速度 50KHzT 回転速度はがJ.3， 000 rpm 
2 )コントローラ オリエンタノレモ』グ」附 EMP200:2-V2 
2軸ストアードプログラム明、プログラミングツーノレ付属(Wi nXI'対ん、)
3 )減速機 誠1i)f-奔糊 (特注品)
5KN対応 ウオームギャ式γ ャッキ、減速比 50 1、
ボールネンピッチ 2mrn ストロ』ク 80mm
4)球面軸受 ヒー ノ¥Jスト材工相 (特注品)
精密級、 定栴荷量 5KN、最大振角 40" 












の要求が土 20" でしたが、 卜レッドミノレと床どの距離を大きくとれないことやノ、ネの長さの制約
から 13"が定1悼となりました。
動作の形態は二軸何時傾斜を前提としました。各方向のそ ター |門l転速度を計算 すると、
1 )前後方向(長子方rilj)ステッピングモーターの同転速度計算
。-~ 1 ;10 →口。-> -1 :-30 -)- 0" を1ステッフ。とし、その所要時間を 2分と
した場合、所要lπ1転教は 2，OOOrpm 
2 )芹右右向ステッピングモーターの回転速度計算
00 _) 80 → 0






























*********** 林庄司氏によるプログラム ************** 
1. I!f要
波乗りトレッドミノレの自在傾斜構造の外観を Fig.2に示す。トレッドミノレの重心位置を支柱Gで
支え，パルスモータを用いてJackyA， Jacky Bを同時にしかも独立に上下に駆動させ， トレッド
ミノレに前後，左右の運動を連続で与えるものである o それはあたかもトレッドミノレが，波乗りして
いるような状況を自由自在に作り出すことができる構成となっている。

























Fig.3 Program for Treadmill driving 
3. 必~JIj
ツールMEXPO1を用いることによって，パルスモータの正転逆転の駆動を簡単に作り出すと
とができ，波乗りトレッドミノレ7 シーンの前後左右の連続運動を自由自在に達成することができた。
このことは基本プログラムができていれば、充分なプログラムの知識がなくても動作変更が僑単に
できることを意味する。
***************************************** 
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操 とができる。
パルスモータを
ルボックスの前面にあるスイッチ(スタート，
ノレマ
， することができる。
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